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 要  旨 
 近年，地震等の大規模災害やテロが発生した際に人の代わりに要救助者の探索活動を行うレス
キューロボットの開発が活発に行われている．レスキューロボットの要求性能の 1 つである不整
地走破性に重点を置き，スイング可能なクローラアームを有するクローラ型ロボットが数多く開
発されており，段差に応じたクローラアームのスイング動作により不整地走破性が向上すること
が知られている．しかし，これらのロボットはクローラ駆動の自由度に加えてクローラアームの
スイング動作の自由度も持ち，多入力でありオペレータにとって捜査が困難であることが欠点で
ある． 
 したがって，このようなロボットの操作にはある程度の熟練が必要となり，オペレータの負担
も大きいという問題がある．また，災害現場では救助隊員は非常に厚みのある手袋を装着するた
めに手先の細かな動作が困難であり，入力の少ないコントローラが必要となる．そこで，オペレ
ータはロボット本体の並進速度と回転速度の指令のみを与え，クローラアームのスイング動作は
ロボットが自律的に制御する半自律不整地踏破システムを導入することで，不整地の踏破を容易
な操作で行うことが期待できる． 
 クローラアーム型ロボットの半自律不整地踏破に関する先行研究では，左右のクローラアーム
のスイング動作が独立ではないために対象環境を階段状不整地に限定している．しかし，より複
雑な不整地を踏破するためにはロボットの横転回避を考慮する必要がある．また，段差検知には
接触式と被接触式があるが，接触式による先行研究では下り段差は考慮されておらず，非接触式
による先行研究は高価な 3 次元距離画像センサを用いた複雑なシステムとなっている． 
 本研究では，クローラアーム型移動ロボット KOHGA2 の開発を行い，安価な距離センサ情報
に基づく半自律不整地踏破システムを提案する．また，ロボットのロール回転を誘発する複雑な
不整地における横転回避を考慮するために正規化エネルギー安定余裕を用いたロール姿勢制御を
導入し，容易な操作による高い走破性の実現を目的とする．シミュレーションと実機実験により
様々な不整地に対して動作検証を行い，提案手法による半自律不整地党派の有用性を確認した． 
 
 
